






RANCANG BANGUN AUTOMATIC GUIDE VEHICLE  









DAVID ANTONIUS IRAWAN 
























Nama : David Antonius Irawan  
NIM : L2E 007 025 
Pembimbing  I : Dr. Achmad Widodo, ST, MT 
Pembimbing  II :  Dr. Susilo Adi Widyanto, ST, MT 
Jangka Waktu :  8 bulan 
Judul : Rancang Bangun Automatic Guide Vehicle Dengan Pengaturan 
Data Koordinat Sebagai Input 
Isi Tugas : 
1. Merancang dan membuat desain sistem kontrol kestabilan 
orientasi pitch sehingga mobil robot  bergerak sesuai 
dengan lintasan. 
2. Mengaplikasikan sensor IMU yang terdiri dari gyroscope 
dan  sensor compass sebagai perangkat untuk membangun 
sistem referensi orientasi sudut yang mampu memberikan 
informasi yang diperlukan dalam pengendalian kestabilan 
gerak. 
3. Mencari nilai parameter kontrol Proportional Integral 
Derivative (PID) agar diperoleh kestabilan gerak yang baik. 
 




 Dr. Achmad Widodo, ST, MT Dr. Susilo Adi Widyanto,ST, MT 














Skripsi ini adalah hasil karya saya sendiri,  
dan semua sumber baik yang dikutip maupun yang dirujuk  














 NAMA : David Antonius Irawan 
 NIM : L2E 007 025 
 Tanda Tangan :  








Skripsi ini diajukan oleh  : 
NAMA  : David Antonius Irawan 
NIM  : L2E 007 025 
Jurusan/Program Studi  : Teknik Mesin 
Judul Skripsi   : Rancang Bangun Automatic Guide Vehicle Dengan  
 Pengaturan Data Koordinat Sebagai Input 
 
Telah berhasil dipertahankan di hadapan Tim Penguji dan diterima sebagai 
bagian persyaratan yang diperlukan untuk memperoleh gelar Sarjana Teknik 
pada Jurusan/Program Studi Teknik Mesin, Fakultas Teknik, Universitas 
Diponegoro. 
 
TIM  PENGUJI 
 
Pembimbing I : Dr. Achmad Widodo, ST, MT  ( ) 
Pembimbing II : Dr. Susilo Adi Widyanto, ST, MT  (  ) 
Penguji : Ir. Bambang Yunianto, MSc  ( ) 
Penguji : Dr. Sulardjaka, ST, MT  (  ) 
 
Semarang, 10 Agustus 2012  
Ketua Jurusan Teknik Mesin 
 
 







HALAMAN PERNYATAAN PERSETUJUAN PUBLIKASI 
TUGAS AKHIR UNTUK KEPENTINGAN AKADEMIS 
 
Sebagai sivitas akademika Universitas Diponegoro, saya yang bertanda tangan di bawah  
ini: 
 
Nama :  David Antonius Irawan 
NIM :  L2E 007 025 
Jurusan/Program Studi :  Teknik Mesin 
Fakultas  :  Teknik 
Jenis Karya :  Tugas Akhir 
 
demi pengembangan ilmu pengetahuan, menyetujui untuk memberikan kepada 
Universitas Diponegoro Hak Bebas Royalti Noneksklusif (Non-exclusive Royalty Free 
Right) atas karya ilmiah saya yang berjudul : 
 
“RANCANG BANGUN AUTOMATIC GUIDE VEHICLE DENGAN 
PENGATURAN DATA KOORDINAT SEBAGAI INPUT” 
 
beserta perangkat yang ada (jika diperlukan). Dengan Hak Bebas Royalti/Noneksklusif 
ini Universitas Diponegoro berhak menyimpan, mengalihmedia/formatkan, mengelola 
dalam bentuk pangkalan data (database), merawat dan mempublikasikan tugas akhir 
ini, selama tetap mencantumkan nama saya dan pembimbing sebagai penulis/pencipta 
dan sebagai pemilik Hak Cipta. 
 
Demikian pernyataan ini saya buat dengan sebenarnya. 
 
 
 Dibuat di :     Semarang   
 Pada Tanggal :     10 Agustus 2012  
 




David Antonius Irawan 










Ketidakakuratan hasil masukan dari sensor encoder dapat terjadi pada navigasi 
kontrol mobil robot diakibatkan benda kecil menempel pada roda sehingga 
menyebabkan benjolan kecil  serta  slip yang terjadi antara roda dengan lantai. Hal ini 
menyebabkan navigasi robot tidak dapat mengetahui posisi yang akurat, sehingga robot 
tidak mampu berjalan sesuai dengan lintasan yang ada. Dari permasalahan tersebut 
perlu dikembangkan suatu sistem yang dapat memprediksi kompensasi error yang 
dialami oleh encoder. 
Tujuan penelitian ini adalah mencari sensor error kompensator dan  metode 
filter agar robot dapat berjalan sesuai lintasan. Pada penelitian menggunakan IMU 
(Inertial Measurement Unit)  sebagai sensor kompensator. IMU yang digunakan terdiri 
dari sensor kompas dan giroskop. Kedua sensor ini menggunakan frame  absolute bumi. 
Nilai masukan dari sensor encoder di kompensasi oleh dua sensor yaitu kompas serta 
giroskop. Giroskop mengkompensasi kecepatan sudut dari encoder, kompas 
mengkompensasi nilai encoder terhadap arah medan magnet. Kedua sensor tersebut 
mempunyai error masing - masing . Untuk itu diperlukan  filter yang dapat memberikan 
nilai kompensasi yang tepat. 
 Jenis filter yang digunakan adalah complementary filter. Metode filter ini 
memberikan nilai kepercayaan untuk masing – masing sensor berdasarkan 
karakteristiknya. Hasil percobaan menggunakan complementary filter menunjukan 
bahwa mobil robot dapat berjalan sesuai lintasan, meningkatkan reliability pada mobil 
robot. 
 
Kata Kunci : Mobil Robot, IMU, Inertial Measurement Unit, Encoder, Kompas, 










Inaccuracies result of input from the encoder sensor which occurred in control 
navigation of mobil robot due to the small object attached to the wheel causing a small 
bump and slip that occurs between the wheels with the floor. It causes the robot 
navigation unable to know the accurate position and the robot would not be able to run 
in accordance with the existing trajectory. From this problem, it is needed to develop a 
system which can predict the error compensation experienced by the encoder. 
The purpose of this final project is to look for error compensator sensor and 
filter method in order to produce good results. In this study the authors use the IMU 
(Inertial Measurement Unit) as the sensor compensator. IMU sensor consists of  
compass and gyroscope sensor. Both of  sensors use absolute frame of the earth. The 
input value of the encoder  is compensated by the two sensors, namely compass and 
gyroscope. Gyroscope compensate omega (angular velocity) of the encoder, compass 
compensate direction of encoder based on magnetic field . But  these sensors has its 
own error. For that it is needed filter that can provide appropriate compensation. 
Complementary filter was used in this research. This filter method provides 
confidence values for each  sensor based on its characteristics. From the experiments, 
complementary filter gives good results on IMU  navigation of mobil robot, the robot 
can walk along the trajectory and have a good reliability. 
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AdcRz  = Keluaran dari giroskop 
Axz = sudut antara Rxz (proyeksi R bidang XZ) dan sumbu Z 
Ayz = sudut antara Ryz (proyeksi R  bidang YZ) dan sumbu Z 
Er = Jarak yang encoder kanan  (m) 
El = Jarak tempuh encoder kiri  (m) 
F1 = gaya roda sebelah kiri  (N) 
Fw = gaya roda sebelah kanan  (N) 
L = waktu mati   (sekon) 
l = jarak antara roda (m) 
R = jari – jari dari lintasan robot terhadap ICC (m) 
RateAxz = kecepatan sudut antara Rxz dan sumbu Z (rad/s) 
RateAyz = kecepatan sudut antara Ryz dan sumbu Z (rad/s) 
Rxz = proyeksi dari R vektor gaya inersia pada bidang XZ 
Ryz = proyeksi dari R vektor gaya inersia   pada bidang YZ 
T = waktu tunda / periode  (sekon)  
Tu = ultimate period  (sekon) 
t = waktu  (sekon) 
V = kecepatan linear  (m/s) 
Vl = kecepatan linear roda kiri  (m/s) 
Vr = kecepatan linear roda kanan  (m/s) 
Vref = tegangan refrensi  V) 
Vzerorate = set tegangan output giroskop dengan kecepatan sudut nol   (V) 
we = nilai kepercayaan encoder  (%) 
xx 
 
wg = nilai kepercayaan giroskop (%) 
wk = nilai kepercayaan kompas  (%) 
Wt = kecepatan sudut encoder  (rad/s) 
X = koordinat posisi x  (m) 
Y = koordinat posisi y  (m) 
 
2. Huruf  Yunani 
α = sudut antara pulsa encoder  (º) 
αf = periode sudut  (º.sekon) 
θ = sudut  (º) 
  est(n)  = sudut estimasi ke-n  (º) 
 encoder  = sudut encoder  (º) 
       = sudut giroskop (º)   
 kompas  = sudut kompas  (º) 
         = kecepatan sudut / omega  (rad/s) 
 
3. Singkatan 
Kd = konstanta derivative 
Ki = konstanta integral 
Kp = konstanta proposional 
M = momen  (N/m) 
PB = pita proposional 
rwheel = jari – jari roda  (m) 
SG = sensitivitas giroskop  (mV/(deg/s)) 
